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La prSsente invention concerne un systSme de transmission 
variable, et, en paTticulier, un syst&me permettant d'effectu^r une 
large et endue de variations de Vitesse. 

Un grand nombre de systlmesde transmission variable ont 
5 6te Studies, permettant un ajustement continu de Vitesse, mais en 
rggle ginirale, les systfcmes connus ne permettent qu f une Steridue 
limitie de variations de vitesse, fonctionnent avec une faible ef- 
ficacitS, sont encombrants et/ou sont d'une construction compliqu€e 
et couteuse. 

10 Un objetde la prSsente invention est de CTier un systfcme de 

transmission variable , permettant d f ef£ectuer une large €tendue 
de variations de vitesse, et qui soit d^une construction simple, 
compacte et peu couteuse. 

En general, la pr6sente invention permet d'utiliser un dispo- 

15 sitif d 1 entrainement variable ayant une €tendue limitSe de vitesse, 
et en y ajoutant un m§canisme relativement simple, peu coQteux et 
compact, elle permet d'agrandir son €t endue autant que cela est re- 
quis. 

Selon un aspect g€n§ral de la prSsente^invention, on prSvoit 
20 un systeme de transmission variable permettant une large Stendue 
de variations de vitesse, comprenant : 

un dispositif d 1 entrainement variable, comprenant d.es 
premier et second axes et un gl&nent variable determinant le rap- 
port de transmission entre les deux axes; 
25 - un arbre d'entrSe; 

- un arbre de sortie; 

- et un moyen d 1 accouplement sSlectif servant & relier s<5- 
lectivement 1'arbre d'entrSe.au premier axe et l'arbre de Sv -tie 

au second axe, ou l'arbre d'entr§e au second axe et l'arbre de sor- 
30 tie au premier axe; le moyen d' accouplement sSlectif comprend un 

moyen de coimnande de transmission, servant £ maintenir le mSme rap- 
port de transmission entre les arbres d'entrle et de sortie, imm§- 
diatement aprSs le fonctionnement du moyen d 1 accouplement selectif, 
qu f immediatement avant son fonctionnement. 
35 Selon un aspect plus particulier de la pr§sente invention, 

le moyen d 1 accouplement select if comprend: 

l? n ff dispositiis rotatife de transmission sur chaque arbre d'en- 
tr§e et de sortie; un certain nombre de dispositif s rotatifs de 
transmission sur les premier et second axes du dispositif d'entraz- 
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nement variable; chaque dispositif rotatif de transmission de l'ar- 
bre d f entree peut selectivement etre reli§ 3 un dispositif , rotatif 
de transmission sur le premier axe; et chaque dispositif rotatif de transmis- 
sion del T arbrede sortie peut etre selectivement relie a un dispositif' 

5 rotatif de transmission sur le second axe. 

Plusieurs. modes de realisation de la presente invention sont 
decrits ci-dessous, o\X "n" 1, 2, ou 3; "n" pourrait bien entendu 
etre plus important. Dans certains modes de realisation, Ids dispo- 
sitif s rotatif s de transmission sont des engrenages, et dans d'au- 

10 tres ce sont des poulies ou tambours en trained par des courroies, 
des chaines et autres. 

On peut utiliser, egalement, dans la presente invention, 
differents types de dispositif s d'entrainement variable . Dans un . 
mode de realisation decrit, le dispositif d'entrainement variable 

15 se compose d'une paire d'Slements coniques, months pour une rota- 
tion autour d'axes paralleles, une courroie reliant les elements 
coniques pour une rotation ensemble, et d'uadispositif de manoeuvre 
mobile, faisant varier la position de la courroie sur les elements 
coniques, et ainsi le rapport de transmission entre les axes res- * 
..-,20 pectifs. ... . . 

Dans un autre mode de realisation decrit, le dispositif 
d'entrainement variable se compose de deux, poulies relie.es en- 
semble par une courroie, au moins l'une des poulies etanf'd'un dia- 
metre variable, pour faire varier le rapport de transmission entre 

25 les deux poulies. 

Selon un autre aspect de la presente invention, on prevoit 
egalement un nouveau systeme d'entrainement variable, particuliere- 
ment mais non exclusivement utile avec le nouveau systeme de trans- 
mission variable selon la presente invention, comprenant deux pou- 

30 lies reliees ensemble par une courroie, au moins l'une des poulies 
ayant un diametre variable, pour faire varier le rapport de trans- 
mission entre elles, cette poulie de diamStre variable comprenant 
un corps cylindrique elastique, une paire de plaques ou flaspesla- 
terairs , un de chaque cote du corps, et un moyen pour deplacer les 

35 plaques laterales vers ou au loin l'une de 1' autre, forgant le 
corps cylindrique elastique a se flechir radialement vers l'exte- 
rieur ou vers l'int6rieur, pour augmenter ou diminuer, respective- 
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ment, le diamfctre de la poulie. 

Le systeme de transmission variable selon la prSsente inven- 
tion peut etre construit de fagon compacte et peu cofiteuse, et 
avec une tres grande €tendue de variations de vitesse, en particu- 
5 lier lorsque 1'on utilise 1 ' entrainement variable ci-dessus. Cepen- 
dant, on remarquera que le systSme de transmission variable pourrait 
utiliser d'autres entrainements variables, et que 1 'entrainement 
variable selon la prdsente invention pourrait de fa^on avantageuse 
etre utilise dans d'autres systdmes de transmmission. 

10 L'inventioh sera mieux comprise et d'autres buts, caractSris- 

tiques,. details et avantages de celle-ci appaTaitront mieux au cours 
de la description explicative qui va suivre en se reportarit aux des- 
sins schSmatiques annexes donnSs uniquement i titre d'exemple illus- 
trant plusieurs modes de realisation de 1' invention et dans lesquels: 

15 - la figure 1 reprisente sch6matiquement une forme d'un sys- 

t&me de transmission variable selon la pre*sente invention, et elle 
montre plus particuliSrement le concept g€n6ral mis en cause; 

- la figure 1A est un diagramme du fonctionnement du systS- 
me de transmission de la figure 1; 

2D - - la figure 2 illustre une autre forme du systSme de trans- 

mission variable selon la presente invention, comprenant un agence- 
ment d' entrainement variable selon la pr€sente invention; 

- la figure 3 illustre une autre forme' du systeme de trans- 
mission selon la pr§sente invention, ayant une Stendue encore plus 

25 grande de variations de vitesse que le systdme de la figure 2; et 

- les figures 4 2 6 illustrent d'autres formes de systeme 
de transmission variable construite selon la presente invention. 

La figure 1 illustre la f agon dont, par la prSsente invention, 
l f €tendue relativement limitSe d'un dispositif d'entrainemenx: varia- 

30 ble classique, peut etre Slargie autant que cela est requis, simple- 
ment en ajoutant un m€canisme relativement simple et peu couteux, 
au dispositif classique d'entTainement variable. 

Ainsi, la figure 1 illustre un dispositif d' entrainement va- 
riable classique, comprenant deux 616ments coniques ou tambours 2 

3f> et 4, months pour une rotation sur des axes paral Idles, A et B, res- 
pectivement, les deux elements coniques §tant reli€s pour une rota- 
tion ensemble par une courroie 6. On change la position de la cour- 
roie sur les Sl&nents coniques 2, 4, par un dispositif de manoeuvre 
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ou levier 8 pouvant etre dgplace a la main, monte pivotant sur un 
support 10, et comprenant deux bras 12 chevauchant "la courroie. 

Un arbre d 1 entree I et un arbre de sortie Q sont chacun a- 
daptes pour etre selectivement relies a l'axe A du tambour conique 
2 ou 3 Taxe B du tambour conique 4. La liaison ou 1 'accouplement 
est effectuSe par un m6canisme d'accouplement sglectif sch&aatique- 
ment reprSsentg par les boites 14, 16 sur la figure 1, qui sera 
dScrit plus en detail ci-apr&s. 

Le levieT gauche etant. dans la position la plus a gauche (la 
position en traits pleins illustrSe sur la -figure 1 ) , on peut voir 
qu'un nombre predetermine ("j") de revolutions de l'axe A est re- 
quis, pour produire une revolution de l'axe B; lorsque le levier 
est dans sa position la plus a droite (la position en traits in- 
terrompus sur- la figure 1), un nombre plus petit ("i") de revolu- 
tions de l ! axe A produit une revolution de l'axe B. On peut dire, 
en d'autres termes, que le dispositif d'entrainement variable de 
la figure 1 a une etendue de variations de vitesse de i :1 9 j:1, 
sighifiant que "j" ou "i" revolutions de l'axe A produisent une 
revolution de l'axe B. Cela est illustrg sur le diagramme de la 
figure 1 A oil on peut egalement voir que 1/j ou 1/i revolutions de 
'l'axe B produisent une revolution de l'axe A, Ainsi, 1'entraine- 
raent variable .de la figure 1 a une etendue de variations de Vites- 
se de "j/l". 

La presente invention permet d 1 augment eT cette etendue de 
variations de vitesse, en prevoyant le moyen d'accouplement seiec- 
tif schematiquement illustre par les boites 14, 16 de la figure 1, 
et qui sert a relier selectivement l'arbre d'entrge I a l'un des 
axes A ou B/ et l'arbre de sortie Q a 1' autre des axes A ou B. Le 
moyen d'accouplement seiectif a pour caracteTistique qu'il main- 
tient le meme rapport de transmission entre les arbres d r entree 
et de sortie, juste aprSs son fonctionnement, que celui qui exis- 
tait juste avant, 

Ainsi, si au depart, 1 'arbre d' entree I est relig a l'axe A 
et que l'arbre de sortie Q est relie a l'axe B, et que le levier 
8 est dans sa position, la plus a gauche, on peut voir que l'arbre 
de sortie Q tourne a une vitesse plus lente que l'arbre d'entr6e I, 
le rapport de transmission entre les deux etant proportionnel a 
Si on deplace le levier 8 vers la gauche, la vitesse de rotation 
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de l'arbre de sortie Q augmente continuement par rapport i l'arbre 
d f entT§e I, rapport de transmission g.tant proportionnel 
a la position laplus I droite du levier. 

A ce point, le moyen d f accouplement silectif 14, 16 fonction- 
5 ne pour interchanger les connections entre les axes A et B et I'ar- 
bre d'entr6e I et l'arbre de sortie Q, tout en maintenant le meme 
rapport de transmission entre les arbres d'entr§e et de sortie. 

Le rapport de transmission de l f entTainement entre l'entrge 
et la sortie, c'est-sl-dire entre l f axe B et l'axe A, est mainte- 
10 nant proportionnel' 3 1^.1 • En. dSplagant le levier 8 vers la gauche, 
on augmente encore la x vitesse de sortie jusqu'i ce que le rapport 
de transmission devienne proportionnel £ 1^.1 . 

Ainsi, on dSplace le levier 8 dans une direction, pour eff ec- . 
tueT une variation continue de la vitesse de sortie paT rapport i 
15 la vitesse d' entrSe; ensuite, le moyen d' accouplement sSlectif 14, 
16 est manoeuvre pour interchanger les connections, tout en mainte- 
nant le meme rapport de transmission entre les arbres d'entrSe et 
de sortie; ensuite le levier 8 est d6plac6 dans la direction oppo- 
sSe, pour continuer si effectuer la variation de la vitesse de sor- 
20 tie. De cette fa^on, le systdme permet d'augmeriter I'Stendue possi- 
ble de variations de vitesse permises par le dispositif d'entraine- 
ment variable des tambours coniques, 2, 4 et de la courroie 6* 

Cette augmentation de l'Stendue de variations de vitesse peut 
gtre multipliSe.de. nombreuses fois en prSvoyant un certain nombre 
25 ("n") de dispositifs rotatifs de transmission sur l'arbre d'entr§e 
I et sur l'arbre de sortie Q, et un certain nombre de dispositifs 
Totatifs de transmission (c'est-a-dire engrenages, poulies, tam- 
bours), sur chacun des axes A et B. Dans les modes de realisation 
dScrits ci-dessous, il y a "n" paires de dispositifs rotatifs de 
30 transmission sur chaque axe A et B, chaque dispositif rotatif de 
transmission de l'arbre d'entrge I pouvant selectivement Stre relig 
a un dispositif rotatif de transmission de chaque paire, sur l f axe 
A, et chaque dispositif rotatif de transmission de l'arbre de sor- 
tie Q pouvant etre s61ectivement relig £t 1' autre dispositif rota- 
35 tif de transmission de chaque paire sur 1'axe B. 

Dans l'agencement simple, de la figure 1, montrant le conceptf 
ggn£ral, "n" est de "1", mais on remarquera que "n" pourrait etre 
"2", "3", ou mime un nombre plus important. Ainsi, on peut multi- 
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plier I'Stendue des variations de Vitesse pour obtenir, en parlant 
de fagon thSoTique, une transmission infiniraent variable. 

La figure 2 illustre un systlme de transmission variable 
oQ "n" est ggal a »'2". En effet, il y a deux dispositifs rotatifs 

5 de transmission sur chaque arbre d'entrie et de sortie, c'est-S- 
dire des pignons 1^ , I 2 sur I'aTbre d'entrge I, et des pignons Q 1 , 
Q 2 sur 1' arbre de sortie Q. De plus, sur chaque axe A et B du 
dispositif d'entramement variable; il y a deux paires de disposi- 
tifs rotatifs de transmission,, dans ce cas, des pignons, c'est-a- 

10. dire des paires IAj , QA 1 et IA 2 , QA 2 sur l'axe A, et des paires IB 1 
QB 1 et IB 2 , QB 2 sur l ! axe B. 

Chaque pignon de l 1 arbre d'entrSe I peut sSlectivement etre 
reliS a un pignon de chaque paire de l l axe A, et chaque pignon 
de I 1 arbre de sortie Q peut sSlectivemetit etre reliS* a 1 'autre pi- 

15 gnon de chaque paire de l'axe B. L'accouplement s61ectif est effec- 
tu€, dans chaque cas, par un embrayage CCIA.J , CIA^, CIB^,...), in- 
terposi entre les pignons d'axe et. l'axe respectif A ou B. 

Ainsi, on peut voir que sur la figure 2, lorsque les embra- 
yages CIA-j , CQB 1 sont en prise, les autres embrayages n'€ tan t 

20 pas en prise , 1'arbre. d'entrSe I est reli€ par les engxenages 1^ 
et IA^ a l'axe A du dispositif d ' en trainement variable Gqui sera 
d§crit plus amplement ci-aprfcs) ; et lfaxe.B du dispositif d'entrai- 
nement variable est reli§, par les pignons Qb^ et , a 1'arbre de 
sortie Q. En mettant en prise ou embrayant les embrayages CIA 2 , 

25 et CQB 2 , tout en dgbrayant les autres embrayages, on relie I'aTbre 
d' entree I a l'axe A par les pignons I 2 , IA 2 , et 1'arbre de sortie 
Q a l ! axe B, par les pignons QB 2 , Q 2 « 

Maintenant, en commandant bien les embrayages, les connec- 
tions prSc€dentes peuvent etre interchanges de fagon que 1'arbre 

30 d' entree I soit connect^ a l'axe B du dispositif d'entrainement 
variable, et que l r arbre de sortie Q soit connects a l'axe A. Ain- 
si, 1' arbre d' entree I peut etre relig a l'axe B par le pignon Ip 
en actionnant l'embrayage CIB-j , ou paT le. pignon I 2 en actionnant 
l'embrayage CIB 2 ; et l'arbre de sortie Q peut etre relie a l'axe 

35 A par le pignon QA-j , en actionnant l'embrayage CQA^ , ou par le 
pignon QA 2 en actionnant l'embrayage CQA 2 - 

Les embrayages peuvent etre commandos de toute fagon appro- 
pri§e, par exemple, par une commande glectrique ou hydraulique, 
et cela est schSmatiquement represent^ sur la figure 2 par la boite 
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de commande d'embrayage 20, avec des connexions 22 en traits, in- 
terTompus versle? embrayages respectifs. • 
Dans le systlme illustrg sur la figure 2, le dispositif 
d' entrapment : variable auquel les axes A et B sont religs, pourrait 
5 Stre l'un des dispositif s classiques, comme celui de la figure 1, 
permettant un ajustement continu des vitesses. Cependant„la figure 
2 illustre ggalement un nouveau dispositif d'entrainement variable 
particulidrement (mais non exclusivement) utile dans ce type de sys- 
tSme . 

1a Le dispositif d'entrainement variable illustrg sur la figure 

2 se compose de deux poulies PA, PB, auxquelles sont fix€s respecti- 
vement, les axes A et B, les poulies 6tant reliSes I 1 una a 1 'autre 
par une courroie 23. Chaque poulie comprend une paire de plaques la- . 
t§Tales ou flasques 24, 26 entTe lesquelles est pris en sandwich un 

15 corps elastique sensiblemerit cylindrique 28. Le corps 28, dans cha- 
que cas, est fait* en une matiere Slastomere, comme du caoutchouc, 
si bien que son diamStre peut etre accru en flSchissant le corps 
radialement vers 1 'ext6rieur , ou peut etre d€cru en flSchissant le 
.cotps radialement vers l'interieur. Le moyen pouraugmenter <mi : dimi- 

20nuer le diamStre des poulies PA, PB, de cette f agon, est sc^ati- 
quement indiqui par la boite 30 de commande de diam&tredepoiilie, et 
les connexions en traits interrompus 32 qui en partent, vers les 
flasques 24, 26 des poulies respectives, la commande Stant feffectu£e 
par un levier 34, pouvant etre dSplacS. 

25 De preference, les connexions en traits interrompus 32 indi- 

quent un moyen transmettant une force mScanique de la boite 30 aux 
plaques latgrales 24, 26, pour les presser ensemble ou les s6parer, 
et de cette fagon, pour flSchir les corps Slastiques 28 radialement 
vers l'extSrieur. ou vers l'interieur. Par ailleurs ou en plus, les 

30 corps elastiques 28 pourraient etre formes avec des chambres pouvant 
recevoir un fluide de la boite 30 de commande de diam&tre despoulies, 
pour gonfler ou dggonfler les poulies. pour changer leur diamdtre. 

Le fluide, de preference un liquide pourrait Sgalement etre 
retenu en permanence dans les coTps eiastiques, c'est-a-dire sans 

35 le pomper dans et hors des corps, pour changer leur diamfctre. La 
deflection radiale des corps eiastiques par une compression transver- 
sale est normalement limitSe; en prgvoyant un liquide , pris dans 
le corps, on augmente ses limites de deflection radiale car le li- 
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quide, lorsque le corps est axialement comprime, le deforme, n'y 
provoquant que de simples contraintes de tension et de flexion. 

Des bandes de renforcement 36 sont de preference prSvues, 
qui sont enfouies dans chaque corps Slastique 28, pour s'gtendre 
5 coaxialement et circonf erentiellement autour des pouiies. 

On peut voir que le rapport de. transmission entre les axes 
A, B, variera selon les diamfctres respectifs de leurs pouiies PA, 
PB, et selon les dimensions des pignons effectifs dans la trans- 
mission. Un exemple numSrique d'un systfcme de transmission variable 
10 construit selon la figure 2, est donn§ ci-dessous. 

On considere d'abord uniquement le disposititif d'entraine- 
ment variable de la figure 2, c'est-H-dire les pouiies PA, PB, 
d'un diamStre .variable reliees 1'uiie & 1 'autre par la courroie 23, 
et on peut voir que I'gtendue limitle de vitesse obtenue par ce 
15 dispositif seul, depend de l'§tendue des variations des diamdtres . 
Ainsi, si le diamdtTe de la poulie PA, t i un extreme, est la moitig 
de celui de la poulie PB, et qu'a* 1'autre extreme ,11 est ggal £ 
celui de la poulie PB, alors le Tapport de transmission peut n'etre 
que doubl^.^'eJsit-a-dire i - 1, j.= 2, et. J/i =2. 
20 L'itendue l.imitie est considSrablemeiit augment6e, comme cela 

sera/.montr'6 ciraprSs, en pT^voyant les douze engrenages illustrSs, 
ayant les diamdtres suivants dans le present exemple: 
IA 1 = 200; IB T = 200; I 1 » 100 
IA 2 = 150 



25 QA 1 = 150 

QA 2 = 200 



IB 2 = 150; I 2 = 150 
QB 1 = 150; Q 1 = 150 
QB 2 = 200; Q 2 - 100 

Les dimensions pr§c§dentes peuvent indiquer des diametres, 
des rayons ou des nombres de dents sur les pignons. 

En controlant bien les embrayages, les rapports de transmis- 
30 sion suivants peuvent etre obtenus entre 1'arbre d'entr€e I et 
1'arbre de sortie Q: 
1dr£ Stape : 

Les embrayages CIA^ et CQB-j sont en prise, tandis que les 
autres sont deb r ayes. L?arbre d'entrSe I est ainsi relie a* 1 'axe A 
35 par les Toues dentges Ij, IA^ ; et l f axe B est relii I 1'arbre de 
sortie Q par les roues dentSes QB^ , Q 1 . A la position extreme (la 
plus a gauche) du levier 34 de controle du diamStre des pouiies, 
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dans laquelle le diamdtre de la poulie PA est la moitiS de celui 
de la poulie PB, le Tapport de transmission entre I'arbre d 1 entree 
I et I'arbre de sortie Q est de 4:1. En effet, quatre revolutions 
de l'artre d'entrSe I produiront une rivolution de I'arbre de sor- 
5 tie Q. 

On peut maintenant dgplacer le levier 34 vers la droite, 
pour augmenter le diamfctre de la poulie PA, et diminuer celui de la 
poulie PB , jusqu'ii la position extreme la plus i. droite du levier, dx 
les diamtBtresdefs deux poulies sont §gaux. Durant ce mouvement du 
10 levier, le rapport'de transmission entre I'arbre d'entrge I et 
I'arbre de sortie Q change continuement jusqu'5 ce que, en attei- 
gnant la position extreme droite du levier, il devienne de : 2:1. 
2Sme Etape : 

Maintenant, 6n peut actionner la commande d'embrayage 20,' 
15 pour relier I'arbre d'entrSe I & l'axe B par les pignons 1^, IBp 
et pour relier I'arbre de sortie Q & 1* axe a par les pignons Qj, 
QA^ . Cela est effectuS en manoeuvrant le systime de conunande d'em- 
brayage 20, pour.mettre en prise les embrayages CIB-j et CQA^ , tan- 
dis que les embrayages restants ne le:.sont pas. On peut voir qu'S 
20 ce moment, le rapport de transmission entre I'arbre d'entr§e I et 
I'arbre de sortie Q reste 2:1. 

On peutensuite d€placer le levier 34 vers* la gauche, pour 
augmenter le diametre de la poulie PB, et pour diminuer celui, de 
la poulie PA, changeant ainsi continuement le rapport de tranmis- 
25 sion entre les a'rbres I et Q. A la position extreme gauche du le- 
vier 34, le rapport de transmission est de 1:1. 
3feme §tape : 

On peut maintenant actionner la commande d'embrayage 20, 
pour relier I'arbre d'entrSe I £ l'axe A par les pignons I^, IA 2 ; 
30 et pour relier l'axe B h I'arbre de sortie Q par les pignons QB 2 
Q 2 - Cela. est e££ectu6 en mettant en prise les embrayages CIA 2 et 
CQB 2 , et en dSgageant les autres. Oil peut voir que le rapport de 
transmission entre I'arbre d' entree I et I'arbre de sortie Q res- 
te 1 : 1 . 

35 On peut maintenant dSplacer le levier 34 vers la droite, 

pour augmenter le diametre de la poulie PA et pour diminuer celui 
de la poulie PB, changeant ansi continuement le rapport de trans- ^ 
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mission entre les arbres d' entree et.de sortie. A la position extre- 
me droite du levier, le rapport de transmission est de 1:2 . 
4dme etape : 

. On peut maintenant actionner la commande d'embrayage 20 pour 
5 relier l'arbre d'entrSe I 1 l'axe B par l'embrayage CIB 2 et les 
pignons I 2 et IB 2 , et pour relier 1 'axe, A a l'arbre de sortie Q, 
par l'embrayage CQA 2 et les pignons qa 2 , Le ra p port de t ^ ns . 
mission entre l'arbre d'entree et l'arbre de sortie reste ainsi 
de 1:2. 

10 On peut alors dgplacer le levier 34 -vers la gauche, pour aug- 

menter le diametre de la poulie PB et diminuer celui de la poulie 
PA, changeant ainsi continuement le' rapport de transmission de fa- 
con qu' a la position la plus a gauche du levier 34, il soit de 1:4. 
L' augmentation de l'etendue'du rapport de transmission est 
IS ggaleS il) , ou k= le nombre de paires de pignons. En effet, sur 
la figure 2, les pignons I,, IB, forment une pairei les pignons 
QA, forment une seconde paire, les pignons I 2 , IA 2 forment une 
troisieme paire, et les pignons Q 2 , ,QB 2 forment une quatrieme paire. 
Ainsi, sur la figure 2, 1 'augmentation de l'gtendue du rapport de 
20 transmission est de (2)^,ou 16. ;•;> 

Dans llagencement de la figure 2, il y a un pignon sur cha- 
cun des. axes A 'et B pour chaque pignon des arbres d'entree et de 
sortie, c'est-a-dire k = 2n. Cependant, on remarquera que k n'a 
pas besoin d'etre un nombre pair, par exemple , en omettant les 
25 pignons IB 2 et QA 2 , auquel cas le rapport est de (2) 3 , ou 8. 

On remarquera ggalement que la sequence d'embrayage et de 
dgbrayage peut Stre effectuge dans les deux directions, pour aug- 
menter ou diminuer le rapport de transmission. 

La figure 3 illustre un mode de realisation ou "n" est ggal 
30 I 3, c'est-a-dire qu'il y a trois pignons (I,,, 1^,1^) sur l'ar- 
bre d'entrge I, et trois pignons (Q lff Q 12 , Q 13 ) S ur l'arbre de sor- 
tie Q. II y a ggalement trois paires de pignons sur chaque axe A 
et B, qui sont les paires IA n , QA^; IA l2 , QA^; IA OA,, pour 
l'axe A, et IB n , QB n ; IB 12 ,QB 12 ;.. et IB^, QB 13 pour l'axe de B. 
3S Chaque pignon des axes A et B peut Stre sglectivement relig a son 
axe respectif par des embrayages (c'est-a-dire les embrayages CIA^ 
et CIB n , avec les pignons IA^ et IB n , respectivement) , comme 
dans le mode de rgalisation de la figure 2. Dans un tel agencement 
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si j/i = 4, la variation des Stendues est accrue 14096. 

On peut voit:, a la lecture de la description qui prSclde, 
"qu'en augmentant le nombre de paires de pignons sur chacun des axes 
d'entrainement variable A et B (c'est-a-dire en aigmentant "n" de 
5 "1" sur la figure 1, a"2" sur le figure 2, et a "3" sur la figure 3), 
cela augmente de fa$on remarquable l'Stendue de variations de Vites- 
se possible avec 1 'utilisation du meme dispositif d'entrainement 
variable 1 6tendue limitSe. 

Lorsque "n" est §gal on peut obtenir une variation Sou- 

10 pie de l f €tendue de Vitesse, 1. condition que les rapports de trans- 
mission soient'comme suit (en se reportant a leursdiamStres, rayons, 
ou nombre de iients) : 

IB- QB- 

i = _L = -Ll Eq- (1.) 

IA 2 QA 2 

15 Z 

Dans un tel cas, i'Stendue de variations continues de vitesse est 

multipliSe par (j/i) 2 . 

Quand ,! n" est 6gal a 2, un embrayage et-un dibrayage en 

douceur est possible avec les relations suivantes : 

20 j o h- . Jh _ 9l.T>2>. . ... Bq.(2) 

II IA 2 Q 2 " QA \ 

Dans Jin tel cas, l ! §tendue de variations continues de vitesfife. est 
multipliSe par (j/i) 4 . 
25 En g§n€ral, il est requit que la meme rangSe "n" de pignons 

suive la relation : 

B • 



A _ Eq. (3) 

n 

IB QB 

cela signifie qu e IA et q a sont Sgaux a "i", pour embrayer 

n . n 

lorsque le levier est a la dToite. En passant aLKdarcrangSes suivan- 
30 tes de pignons, les relations respectives doivent etre : 

Eq. (4) 

. IB n 



J l n . IA n + 1 

Lorsque l'on utilise des pignons a axesparallfcles, pour les dispo- 
sitif s rotatifs de transmission, les distances entre leurs arbres 
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peuvent Stre calculees en ajoutant leuTsdiamStreset en divisant 
par "2". Par consequent , pour des pignons a axes paralleles, outre 
les equations C3) et (4), ci-dessus,- les pignons doivent egalement 
satisfaire aux relations suivantes : 
5 I 1+ 1A, = I 2 ♦ IA 2 

h + IB 1 " h + IB 2 

Q, ♦ Q A i ' = Q 2 + QA 2 . Eq. (5) 

Q 1 + QB 1 = Q 2 + QB 2 

On peut voir que l'exemple numgrique dgcrit ci-dessus pax 

10 rapport a la figure 2, remplit toutes les ngcessitgs ci-dessus. 

Cependant, les Equations (3), (4) et (5) ne peuvent pas tou- 
jouTs etre respectees pour des pignons,. En consequence, certains 
pignons ne pourront pas tou jours etre utilisgs . comme dispositifs 
rotatifs de transmission. 

15 La figure 4 illustre un agencement dans lequel on utilise 

des couTroies a la place des pignons. Dans .cet agencement, le dis- 
positif 50 d'entrainement variable, peut etre toute unitg classi- 
que dgcrite antgrieurement , ou la nouvelle unitg de la figure 2, 
~4° nt la vitesse varie contiriuement en-.dgplagast son levier 52. 

20 L'arbre d'entrge I est relig select ivement . a l'axe A de I'entralne- 
ment variable. 6u S l'axe B de cet entrainemerit, par des poulies 
(par exemple IP^ sur l'arbre d'entrge I, et des poulies (IPAp 
IPB-j) sur les.axeis A et B. Dans chaque cas, l'accouplement sglec- 
tif est effectug par un embrayage (par exemple CIPB 2 ) comme dans ; 

25 les ajustements ci-dessus dgcTits dans lesquels on utilise des pi- 
gnons. 

L'extremitg de sortie du dispositif de vitesse variable 50 
n'est pas illustrge sur la figure 4, mais on remarquera dans la 
description antgrieure, qu'elle pourrait avoir la meme construction 
30 que l'extrgmitg d'entrge. 

La figure 5 illustre un autre agencement, comprenant des 
pignons pnaisdaiu<ceeas, l'arbre d'entrge I comprend un pignon separg 
• I 1A Pour le pignon IA 1 de l'axe A du dispositif d'entrainement va- 
riable 60, et un pignon sgparg I 1B pour le pignon IB 1 de l'axe B 
35 du dispositif d'entrainement variable. Des pignons sgpargs CI 2 A' I 2B^ 
sont ggalement prgvus pour les pignons IA 2 , IB 2 sur les axes A et 
B, respectivement. Un agencement similaire est prgvu par rapport 
a l'arbre de sortie Q. 
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Avec cet agencement, 1 'equation (3) ci-dessus devient : 

t 

Eq. (3a) 



et 1' equation (4) ci-dessus devient ggalement 



lA n+1 1 nB ' 

• \ = ?SA_ QB n+1 Eq- ,(.4a) 

QA n * Q(n + 1)B 

La figure 6 illustre un agencement dans lequel on ne consi- 
dere pas 1 'equation (5) ci-dessus et on utilise, a la place, des 
pignons fous intermgdiaires (GA, GB) pour fermer l'intervalle pro- 
10 venant de la non-observance des distances entre les axes A et B 
du dispositif d' entTainement variable. L'arbre IQ de la figure 6 
dSsigne a la fois l'arbre d'entrge d'un cote et l'arbre de sortie 
de 1' autre cotg. 

- - Le fonctionnement des embrayages dans les modes de rgalisa- 

15 tion: ci-dessus decrits sera de preference commandg automatiquement, 
et actionng des' que les pignons sont en prise. II est ggalement 
sage de ne pas utiliser toute 1 '6tendue de 1 'entrainement ,a .Vites- 
se variable, pour permettre une marge de glissement. Par ailleurs, 
au lieu de deplacer a la main le levier de 1 • entrainement a vites- 

20 se variable, il est possible de le dgplacer par un moteur Slectri- 
que. De meme, au lieu que les axes (A, B) fassent saillie des cotgs 
opposes de 1 'entrainement a Vitesse variable, ils pourraiert, bien 
entendu, faire saillie du mg'me cotg. 

Par ailleurs; on remarquera que 1' entrainement 3 Vitesse va- 

25 riable illustrg sur la figure 2 pourrait etre utilisg dans d'autres 
systSmes de transmission a rapport variable. 

Bien entendu, 1 'invention n'est nullement limitge aux modes 
de rgalisation dgcrits et reprgsentgs qui n'ont gtg donngs qu'a 
titre d'exemple. En particulier, elle comprend tous les moyens cons- 

30 tituant des equivalents techniques des moyens dgcrits ainsi que 
leurs combinaisbns, si celles-ci sont exgcutges suivant son esprit 
et mises en oeuvte dans le cadre des revendications qui suivent. 
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REVE'NDICATI ONS 



1. Systeme de transmission variable permettant une etendue 
importante de variations de Vitesse, caract6risi en. ce qu'il. com- 
prend : 

5 Un dispositif d'entrainement variable comprenant des premier 

et second axes et un €16ment variable determinant le rapport de 
transmission entre lesdits deux axes; un arbre d'entr§e; un arbre 
de sortie; et des moyens d'accouplement sSlectif pouvant relier 
selectivement ledit aTbre d'entrSe audit premier axe et ledit ar- 

10 bre de sortie audit second axe, ou bien ledit arbre d'entrge au 
dit second axe et ledit arbre de softie audit premier axe; lesdits 
moyens d'accouplement selectif comprenant un moyen de commande 
de transmission, servant a* maintenir ie meme rapport de transmis- 
sion entre lesdits arbres d'entrSe et de sortie juste avant et 

15 juste aprSs la manoeuvre desdits moyens d f accouplement selectif . 

2.Syst£me selon la Tevendicatioi 1, caract§ris£ en ce que 
les moyens d'accouplement selectif. prgcit6s comprennent : "n" 
dispositif s rotatifs de transmission sur chacun des arbres d'en- 
. trSe et de sortie pr6cit£s; im certain nombre de dispositifs ro- 

20 tatifs de transmission sur les premier et second axes pr£cit£s 
du dispositif prl'citS d'entrainement variable.; chaque dispositif 
rotatif de transmission dudit arbre d'entr§e pouvant etre silecti- 
vement relii a" un dispositif rotatif de transmission sur ledit 
premier axe; et chaque dispositif rotatif de transmission dudit. 

25 arbre de sortie pouvant Stre selectivement reli€ £ un dispositif 
rotatif de transmisssion sur ledit second axe. 

3. SystSme selon la revendication 2, caract£ris€ en ce que 

n=1. 

4. Systime selon la revendication 2, caract6ris£ en ce que 
30 n = 2. " 

5. Systdme selon la revendication 2, caract£ris§ en ce que 
n = 3 ou plus. 

6. Systdme selon l'une quelconque des revendications 2 & 5, 
caracterise en ce que les moyens d ! accouplement select if. prSci- 

35 t6s comprennent de plus des embrayages reliant selectivement les 
dispositifs rotatifs de transmission pr£cit£s des deux axes pr£ci- 
t£s a* leurs axes respectifs. 
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7. SystSme selon la revendication 2, caractgrisS en ce que 
les diamStres' des dipositifs rotatif s de transmission pricitSs ont 
la relation suivante : 

IBn _ QBn 
I An QAn 

5 oil: 

IB et IA sont les diamltres das dispositifs rotatifs sur les 
premier et second axes pr§citSs respectivement, pouvant etreire- 
liSs sSlectivement au meme (le "n"i£me) dispositif rotatif sur 
I'arbre d'entrie pr6cit£; et QB et QA sont les diam&tres des dispo- 
10 sitifs rotatifs sur lesdits premier et second axes respectivement,. 
pouvant Stre reliSs s€lectivement au meme (le "n"i&me) dispositif 
rotatif sur l f arbre de sortie prScitS. 

8. Systfcme selon la revendication 7 caractgrisS en ce que 
les diamStres des dispositifs rotatifs de transmission pr€cit§s 

15 ont de plus la relation suivante : 

( Qn \ /Qbn+1 Wln+1 VlBn \ 
Qn+y[QAn J { In J^IAn+lJ 

oQ le point Q et I sont les diamktres des dispositifs rotatifs sut 
les arbres d 1 entree et de sortie pr6cit§s, respectivement, pouvant 
etre reliSs sSlectivement au meme (le !, n n idme , et le suivant 
20 "n+1", respectivement) dispositif rotatif sur les premier $t se- 
cond axes pr€cit§s. 

9. Systeme selon la revendication 8, caractSrisS en ce que 
"n" est au moins Sgal a 2, et en ce que les diamStres des disposi- 
tifs rotatifs de transmission pr£cit€s ont la relation supplgmen- 

25 taire suivante : 

h + IA 1 = l 2 + IA 2 

X 1 * IB 1 = h + IB 2 
s Q 1 + QA 1 = Q 2 + QA 2 

Qj + QB 1 « Q 2 + QB 2 

30 10. Systeme selon l'une quelconque des revendications 2^8 

caracteris€ en ce que les dispositifs rotatif s de transmission pr€ci- 
t6s sont des pignons. 

11. Systeme selon l'une quelconque des revendication 2 § 8 
caractSTisS en ce que les dispositifs rotatifs de transmission 

35 pr§cit6s sont des poulies entrain€es.. par des courroies. 



12.. Systeme selon 1 'une quelconque des revendications 1 i 11 
caractgrisg en ce que le dispositif d' entrapment variable prg- 
citg se compose d f une paire d'glgments coniques mont§s pour une 
rotation autour d'axes parallSles, d'une courToie reliant lesdits 
elements coniques pour qu'ils tournent ensemble, et d'un disposi- 
tif mobile de manoeuvre faisant varier la. position de ladite cour- 
roie sur lesdit glgments coniques, et ainsi le rapport de trans- 
mission entTe leurs axes respectifs. 

13. SystSme selon l 1 une quelconque des revendications 1 a 11 
caractgrisg en ce que le dispositif d'entrdinement variable prgci- 
tg se compose de deux poulies religes ensemble par une courroie , 
l'une desdites poulies ayant un diamStTe variable, pouT faire va- 
rier le rapport de transmission en.tr e lesdites poulies. 

14. Systeme selon la revendication 13, caractgrisg en ce 
que les deux poulies prgcitges ont un diam&tre variable pour faire 
varier le rapport de transmission entre elles. 

15. Systeme selon I 1 une. quelconque des revendications 13 ou 
14 caractgrisg en ce que chaque poulie de diamStre variable com- 
prend un corps, cylindrique glastique, deux plaques latgrales de 
chaque cotg, et un moyen pour dgplacer lesdites plaques, latgrales 
vers ou au loin l'une de I 1 autre, forgant ledit corps cylindrique 
glastique 3,se flgchir radialement vers i-extSrieur ou vers l'in- 
tgrieur, pour ainsi augmenter ou. diminuer, respectivement, le dia- 
mStre de ladite' poulie. 

16. SystSme d'entrainement variable, caractgrisg en ce qu'il 
comprend deux poulies religes 1'une I I'autre par une courroie, 
l'une desdites poulies ayant un diamStre variable pour faire va- 
rier le rapport de transmission entre elles, ladite poulie ayant 
un diam&tre variable se composant d'un corps cylindrique glastique 
de deux plaques latgrales de chaque cotg dudit corps, et d'un mo- 
yen pour dgplaceT lesdites plaques latgrales vers ou au loin 1'u- 
ne de l 1 autre, forgant ledit coTps cylindrique glastique 3 se 
flgchir radialement vers 1'extgTieur ou vers l'intgrieur, pour 
augmenter ou diminuer ainsi, respectivement, le diamfctTe de la- 
dite poulie. 

17. SystSme selon l'une quelconque des revendications 15 
ou 16, caractgrisg en ce que le corps cylindrique glastique pTg- 
citg est en une matiere glastomgrique. 
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18. Syst&ne selon la revendication .1 7, caract6ris6 en ce 
que le corps cylindrique glastique pr€cit§ comprend de plus des 
bandes de ^enforcement enfouies dans la matiSre glastomgrique 
pr€cit€e et s'Stendant coaxialement et circonf6rentiellement au- 

5 1 tour de la poulie pr6cit6e. 

19. Syst&ne selon- l'une quelconque des revendications 15 i 
18 caract6ris€ en ce que le corps cylindrique glastique prgcitS 
comprend une chambre de fluide et un moyen pour y intToduire un 
fluide pourfaire flSchir ledit corps radialement vers l'extirieur. 

10 20. Systfcme selon l'une quelconque des revendications 15 

h 18 caractSrisS en ce que le corps cylindrique Slastique pr§cit6 
comprend un liquide qui y est retenu en permanence, pour permet- 
tre sa flexion radiale plus importante. 
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